К расчету механизма подъема напольно-крышечного крана by Колода, Сергей Федорович & Колода, Сергій Федорович
КОНФЕРЕНЦИЯ  «УНИВЕРСИТЕТСКАЯ  НАУКА -2011»,  МЕХАНИКО-МАШИНОСТРОИТЕЛЬНЫЙ  Ф-Т 
 
 183 
руктивных параметров этих систем является важной и достаточно 
сложной задачей при их проектировании. 
Проведенный анализ существующих методов расчѐта и синтеза 
ШСС портальных кранов показал, что на сегодняшний день отсутст-
вуют фундаментальные методики оптимального проектирования стре-
ловых систем и систем уравновешивания с позиций многокритериаль-
ной оптимизации и учѐта ряда функциональных, конструктивных и 
эксплуатационных ограничений.  
Исходя из этих ограничений, предложено ввести в теорию и прак-
тику синтеза и оптимизации конструкции шарнирно – сочленѐнной 
четырехзвенной стреловой системы, определѐнный набор критериев 
оценки качества еѐ конструкции. Эти критерии качества конструкции 
должны одновременно оценивать и стреловую систему портального 
крана, и систему еѐ уравновешивания. 
На основании обобщенных критериев оценки качества стреловой 
системы и системы уравновешивания, а также требований, предъяв-
ляемым к ШСС, разрабатывается обобщенная математическая модель, 
которая является основой обобщѐнного автоматизированного синтеза 
и оптимизации конструкции шарнирно – сочленѐнной четырѐхзвенной 
стреловой системы портальных кранов. 
 
* * * 
 
К  РАСЧЕТУ МЕХАНИЗМА ПОДЪЕМА 
НАПОЛЬНО-КРЫШЕЧНОГО КРАНА 
С.Ф. Колода, доцент, к.т.н., ПГТУ 
     В технической литературе и на практике (КО ПТМ «Азов-
маш») мощность двигателя механизма подъема определяется по обыч-
ной формуле                           / общP G V   , 
где G  и V , соответственно вес груза и скорость подъема;  
общ  - общий КПД механизма – произведение КПД элементов меха-
низма, а для пар скольжения принимаются равными , , (1 )А В С f   , 
где f  - коэффициент трения в паре скольжения. Из этого следует, что 
потери в парах с диаметрами 410 и 75 мм равны, что не соответствует 
действительности. 
     В данном случае для расчета следует учитывать потери мощ-
ности сил трения в каждой паре скольжения, которые выражаются за-
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висимостью     
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P T w F w    ,    где F -радиальная сила в 
паре трения;  ,i кw  -угловая скорость звена і относительно звена к. 
Относительная угловая скорость звеньев определяется после по-
строения плана скоростей механизма, из которого по длине векторов с 
учетом масштаба вычисляются угловые скорости звеньев. Затем, ис-
пользуя метод инверсии, вычисляются относительные угловые скоро-
сти в каждой кинематической паре  ,i к i кw w w    и потери мощно-
сти на трение в них. Тогда мощность электродвигателя определится 
как мощность, необходимая на подъем груза P G V   плюс потери 
мощности в парах скольжения с учетом известных КПД подшипников 
качения П , редуктора Р  и муфт М  
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    Расчет показал, что потери мощности на трение в паре сколь-
жения эксцентрик-шатун на порядок выше потерь в остальных парах 
скольжения при снижении мощности двигателя. Его выбор по базовой 
формуле нельзя признать обоснованным. 
 
* * * 
 
ПРИМЕНЕНИЕ АСИНХРОННЫХ ДВИГАТЕЛЕЙ С 
ПРЕОБРАЗОВАТЕЛЯМИ ЧАСТОТЫ НА КРАНАХ 
С.Ф. Колода, доцент, к.т.н., ПГТУ 
    Широкое распространение в крановом электроприводе получи-
ли ПЧ с промежуточным звеном постоянного тока – автономным ин-
вертором тока (АИТ) или напряжении (АИН) на основе транзисторно-
диодных модулей JGBT вследствие их преимуществ по части полной 
управляемости, высокой рабочей частоты и номинального тока. 
     Выпрямитель преобразует напряжение 1U  частотой 1f  в энер-
гию постоянного тока с регулировкой напряжения при этом блоком 
управления. Затем автономный инвертор преобразует постоянное на-
пряжение ПU  в энергию переменного 2U  и регулируемой частотой 
2f  на асинхронном двигателе (АД). Таким образом, имеет место 
двойное преобразование энергии. Автономные инверторы регулируют 
частоту вверх и вниз от частоты сети. 
